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筋電位を計測できる場所に電極パッドを貼り，Advancer Technologies 社の MyoWare 筋電セ
ンサを用いて読み取った筋電位を増幅させた．この増幅させた筋電位を Arduino Uno を用い




Arduino から得られたデータを Processing に転送し， 
                   
 
                                                               
図 1 実験システムの構成 
Excel でグラフ化する．Processing とは Casey Reas と Benjamin Fry によるオープンソース
プロジェクトであり，電子アートとビジュアルデザインのためのプログラミング言語であ
り，Java をベースとしていているものである．さらに，setup()関数と draw()関数で構成され
る．また，Processing スケッチと Arduino ボードの間の通信は Serial ライブラリを利用す
る． 
Arduino では読み取った情報を 0～1023 の範囲で出力するが Processing では 0～255 の範囲
でしか出力できないため，Arduino のセンサ情報を読み取る analog Read()関数を 4 で割る必
要がある[2]．さらに，ポテンショメータの出力電圧を求めるために下式を Arduino のプログ
ラムに書き込む． 
                                  𝐕 = 𝐕𝐑 ÷ 𝟏𝟎𝟐𝟑 × 𝟓                            
(1) 
上式の V は電圧，VRはポテンショメータの出力値を表す．また計算のオーバーフローを




より発生する筋電位を筋電センサで計測し，増幅された筋電位を Arduino では 0～1023 の間
で出力される．また，得られた筋電位をそのままサーボモータの制御に用いるとノイズが多
く，制御に影響が出るためローパスフィルタを用いる． 
図 2にローパスフィルタを用いないときの筋電位のグラフ，図 3 にローパスフィルタを用
いたときの筋電位のグラフを示す．また，ローパスフィルタは下式によって計算される[1]. 
                               𝐕𝐨𝐮𝐭 = 𝐚 × 𝐕𝐨𝐮𝐭−𝟏＋(𝟏 − 𝐚) × 𝐒                (2) 
















閾値を設定する．このとき Arduino へ書き込むプログラムに閾値を取り込む．また，サー 
 
図 2 ローパスフィルタなし 
 
図 3 ローパスフィルタあり 
ボモータの回転角も Arduino へ書き込むプラグラムで制御する． 
今回は，筋電位を緩やかに上昇させたときと急激に上昇させたときの回転量を分けるため






































 図 4 筋電位とポテンショメータの回転角の関係 
4. 最後に 
 今回は筋電計を用い計測し,増幅した筋電位を Arduino を用いて閾値設定しサーボモータ
を制御した．この研究をしたことで，筋電信号を利用した機械の操作をするための信号処理
の仕方や筋電位のメカニズムについての知識を学ぶことができた．また，Arduino を用いた
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